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Знание положений относительного равновесия наноспутника необходимо для 
определения характера относительного движения, размещения специального 
оборудования внутри CubeSat. 
Задачей данной работы является определение положений равновесия при 
плоском движении наноспутника относительно центра масс при полете по круговой 
орбите на различных высотах. 
В работе представлена математическая модель относительного движения 
наноспутника типа CubeSat под действием аэродинамического момента для данной 
модели наноспутника и момента, который возникает из-за силы гравитации. В данной 
математической модели не учитываются влияние солнечного ветра, изменение орбиты 
с течением времени. Также мы пренебрегаем потерями на трение и торможением в 
атмосфере. 
В случае плоского углового движения наноспутника, углы собственного 
вращения и прецессии равны нулю. Определение положений равновесия в этом случае 
осуществляется при помощи уравнения, которое получено из динамических уравнений 
Эйлера:  
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где   – угол атаки – угол между направлением скорости набегающего на тело потока 
газа и характерным продольным направлением, выбранным на теле (осью); A, C – 
моменты инерции наноспутника относительно осей Ox , Oz  соответственно;   –  
угловая скорость вращения наноспутника относительно Земли, q  – скоростной напор, 
действующий на наноспутник; 
0c  – коэффициент, который может принимать значения 
из промежутка от 2 до 3; xS  – характерная площадь наноспутника; k  – число 
модулей наноспутника; l  – длина наноспутника; ,x z   – смещения центра масс 
вдоль осей Ox ,Oz  относительно геометрического центра наноспутника. 
 В работе получена функция для определения положения равновесия по углу 
атаки, который зависит от вышеперечисленных коэффициентов: 
 0, , , , , , , , ,xF A C q S z x k l c    . 
Количество положений равновесия наноспутника может изменяться из-за 
высоты полета, формы, распределения массы. 
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